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Аннотация. Поверхностный электромиографический (пЭМГ) сигнал применяется в различных сферах,
где существует необходимость измерять активность мышц тела человека, например интерфейс
«мозг–компьютер», индустрия игр, медицинская техника и другие практические сферы. Более того, ис-
пользование пЭМГ сигнала в отрасли изготовления активных протезов является традиционным уже в те-
чение многих лет. Однако, несмотря на тот факт, что вопрос о его использовании в сфере протезирования
пальцев остается открытым, обычно пЭМГ сигнал требует многоканальных измерительных устройств или
массивного объемного оборудования для точного распознания движения кистей рук или пальцев. Это сни-
жает возможную портативность и удобство протезов, и в конечном итоге увеличивает их конечную цену.
В этой статье предложен метод организации блока управления и измерения для протеза на основе модели
искусственной нейронной сети (ИНС) и пЭМГ измерительной системы на основе одноканального микро-
контроллера. Предлагаемая модель ИНС учитывает только 4 входных характеристики пЭМГ сигнала во
временной области и обеспечивает точность 95,52% для классификации 6 различных типов движений
пальца. Таким образом, данная модель представляет собой решение, пригодное для реализации в системе
протезов пальцев или кисти.
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1. ВВЕДЕНИЕ
В повседневной жизни встречаются раз-
личные виды взаимодействий между людьми,
а также между людьми и предметами. Почти
каждый день люди выполняют много различ-
ных задач, таких как питье, умывание, приго-
товление пищи, употребление пищи, одевание,
использование компьютера и т.п. Для успеш-
ного осуществления большинства ежедневных
занятий (ЕДЗ) движения руки (запястья руки)
играют важнейшую роль. Более того, в случае
высокоточных задач, таких как писание, нали-
чие запястья и пальцев совершенно необходи-
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